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© Verfahren und Anordnung zur Kompensation von Schwingungen rotierender Bauteile 

© Bei einer Anordnung zur Verminderung von Biege- 
schwingungen bei rotierenden Bauteilen, insbesondere 
Zylindern von Rotationsdruckmaschinen, werden Biege- 
schwingungen dadurch vermindert, da(J im Zylinder in 
axialer Richtung wirkende Aktuatoren angeordnet sind. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren sowie eine Anord- 
nung gemaB dem Oberbegriff der Anspriiche 1, 28 und 31. 

Durch die WO 97/03 832 ist ein Verfahren und eine Vor- 
richtung zur Verminderung von Biegeschwingungen bei ro- 
tierenden Systemen bekannt. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, Biegeschwin- 
gungen bei rotierenden Bauteilen zu verringern. 

Die Aufgabe wird erfindungsgemaB durch die Merkmale 
der Anspriiche 1, 28 und 31 gelost. 

Die mit der Erfindung erzielbaren Vorteile bestehen ins- 
besondere darin, daB Biegeschwingungen reduziert werden. 
Von besonderem Vorteil ist die Reduzierung der schadlichen 
Wirkungen sogenannter "Kanalschlage" bei Zylindem in 
Rotationsdruckmaschinen. 

Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung ist in der Zeich- 
nung dargestellt und wird im folgenden naher beschrieben. 

Es zeigen: 

Fig. 1 eine Vorderansicht eines Zylinders einer Rotations- 
druckmaschine im Ruhezustand; 

Fig. 2 eine Vorderansicht analog zu Fig. 1, im Betriebszu- 
stand; 

Fig. 3 einen Querschnitt El-Ill durch den Zylinder nach 
Fig. 1 in vergroBerter Darstellung; 

Fig. 4 einen Querschnitt durch einen Zylinder einer Rota- 
tionsdruckmaschine in einem weiteren Ausfiihrungsbei- 
spiel. 

Ein rotierendes Bauteil, z. B. ein Zylinder, wie Formzy- 
Under oder Gummizylinder - weiterhin als Zylinder 1 be- 
zeichnet - weist beidendig nicht dargestellte Zapfen auf. 
Am Umfang 4 des Zylinders 1 und etwa in der Mitte der 
Ballenlange 1 ist eine Ringnut 6 vorgesehen, welche eine 
Vielzahl, z. B. 12 Aktuatoren 20 bis 31 aufnimmt. Die Ak- 
tuatoren 20 bis 31 sind innerhalb der Umfangslinie des Zy- 
linders 1 angeordnet. 

Es konnen auch eine Mehrzahl, z. B. drei oder fiinf von- 
einander in axialer Richtung beabstandeter Ringnuten 6 mit 
Aktuatoren 20 bis 31 auf dem Zylinder 1 vorgesehen sein. In 
axialer Richtung heiBt: in Richtung der Rotationsachse 7 des 
Zylinders 1. 

Jede Ringnut 6 ist in Richtung Mantelflache des Zylinders 
1 z. B. mit aushartbarem Kunststoff verfullbar. 

Die Aktuatoren 20 bis 31 konnen z. B. aus Piezoelemen- 
ten oder Zweischichtelementen bestehen. Weiterhin kann je- 
der Aktuator auch aus einer Zylinder-Kolbeneinheit beste- 
hen, welche pneumatisch oder hydraulisch betatigbar ist. 

Von Vorteil ist es weiterhin, einen Aktuator einzusetzen, 
welcher geschichtete Piezofaden mit Kupferfolienanoden 
aufweist. Dieser Aktuator vergroBert seine Lange beim An- 
legen einer Spannung. 

Auf der Mantelflache des Zylinders 1 konnen Sensoren, 
z. B. Piezokerarnikdruckkraftaufnehmer angeordnet sein. 
Dies kann unter dem Gummituch oder der Druckform des 
Zylinders 1 sein. Sowohl die Aktuatoren 20 bis 31 als auch 
die Sensoren sind mit einem Regler verbindbar. DerRegler 
kann innerhalb oder auch auBerhalb des Zylinders 1 ange- 
ordnet sein. 

Es ist auch mdglich, jeden Aktuator 20 bis 31 gleichzeitig 
als Sensor zu nutzen. 

Eine Energieubertragung zwischen Regler und Sensoren 
sowie Regler zu Aktuatoren erfolgt kontaktlos durch be- 
kannte technische Mittel. 

Die Aktuatoren 20 bis 31 konnen inittels einer Steuerlei- 
tung 8 untereinander verbunden sein, 

Der Zy Under 1 weist einen in achsparaUeler Richtung so- 
wie in der Nahe des Umfanges 4 befindUchen Kanal 9 auf. 
Dieser Kanal 9 beinhaltet bekannte technische Mittel zum 
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Festhalten und/oder Spannen der Enden von Druckforrnen 
oder Gummibezugen des Zylinders 1 oder der Walze. 
Ebenso kann im ZyUnder 1 eine Ausgleichsbohrung 11 zur 
Aufnahme von Mitteln zum Beseitigen einer Unwucht vor- 
5 gesehen sein. 

Die Anordnung arbeitet wie folgt: Die Sensoren oder 
auch Aktuatoren ermitteln die aktuellen Werte der Durch- 
biegung des Zylinders 1 wahrend des Betriebszustandes an 
einer bestimmten SteUe des Umfanges 4 zu einem bestimm- 

10 ten Zeitpunkt. Diese Werte werden dem Regler zugefuhrt, 
welcher wiederum die jeweihgen Aktuatoren 20 bis 31 mit 
einem bestimmten Wert beaufschlagt. Diese Aktuatoren 20 
bis 31 verandern ihre GroBe in axialer oder nahezu axialer 
Richtung des Zylinders. Nahezu axiale Richtung heiBt: zu- 

15 mindest eine axiale Komponente aufweisend. Somit wird 
der Zylinder 1 an einer bzw. mehreren definierten Stellen 
zum jeweihgen Zeitpunkt gedehnt bzw. gelangt oder ver- 
kiirzt, was in Durchbiegung des Zylinders 1 beeinfluBt. 
Die Kraftkomponente bzw. die GroBe des Aktuators 20 

20 bis 31 in axialer Richtung wird in Abhangigkeit einer Dreh- 
winkellage des ZyUnders 1 verandert. 

Nach einer anderen Ausfuhrungsvariante (Fig. 4) kann 
ein rotierendes Bauteil, z. B. ein ZyUnder 12 oder Walze fur 
eine Rotationsdruckmaschine einen in achsparaUeler Rich- 

25 tung verlaufenden Kanal 13 aufweisen, welcher auf seiner 
Bodenflache 14 z. B. eine Sacklochbohrung 16 zur Auf- 
nahme eines Aktuators 17 aufweist. Dieser Aktuator 17 
kann in der Mitte der BaUenlange des Zylinders 12 angeord- 
net und als sogenannte "Adaptronik" ausgebildet sein. Es ist 

30 naturlich auch moglich, mehrere in axialer Richtung des Zy- 
linders 12 voneinander beabstandete Aktuatoren 17 unter 
der Zylindermantelflache anzuordnen. 

SchlieBUch ist es auch moglich, die Aktuatoren 20 bis 31 
mit einer Vorspannung zu versehen, unabhangig davon, ob 

35 es sich dabei um einen elektrisch oder pneumatisch betatig- 
baren Aktuator handelt. In diesem Falle hat jeder Aktuator 
20 bis 31 bereits im Ruhezustand des Zylinders 1 eine mitt- 
lere Langenausdehnung a (Fig. 1). 
Wahrend des Betriebszustandes des Zylinders 1 nach Fig. 

40 2 wird ein Betrag d einer Durchbiegung des ZyUnders 1 da- 
durch erzielt, daB der Aktuator 20 mit einer groBeren Span- 
nung beaufschlagt wird als die bisherige Vorspannung be- 
tragt - sich also vergroBert - und der Aktuator 26 mit einer 
kleineren Vorspannung als die bisherige Vorspannung be- 

45 aufschlagt wird, so daB sich dieser verkleinert. Dadurch er- 
halt der Aktuator 20 eine groBere Lange b und der Aktuator 
26 eine kleinere Lange c, wobei die Langen b > a > c sind. 

Die am Umfang 4 zwischen dem Aktuator 20 und dem 
Aktuator 26 Uegenden Aktuatoren 21 bis 25 und 31 bis 27 

50 konnen jeweils entsprechend ihrer WinkeUage mit unter- 
schiedlichen Spannungen beaufschlagt werden, so daB da- 
durch zu einem definierten Zeitpunkt unterschiedUche Lan- 
genanderungen am ZyUnderumfang 4 bewirkt werden. 
Dabei vergroBern die auf einer ersten knappen Halfte des 

55 Umfanges 4 befindUchen Aktuatoren 20 bis 22 sowie 30; 31 
die bisherigen Betrage a ihrer Langenausdehnungen auf die 
neuen Betrage b bzw. Betrage zwischen a und b. 

Die auf einer zweiten knappen Halfte des Umfanges 4 be- 
findUchen Aktuatoren 24 bis 28 verkleinern die bisherigen 

60 Betrage a ihrer Langenausdehnungen auf die neuen Betrage 
c bzw. Betrage zwischen a und c. 

Da der ZyUnder 1 rotiert, andern sich auch die Langen der 
Aktuatoren 20 bis 31 entsprechend dem Rotationswinkel. 
Demzufolge werden mittels zurnindest eines Aktuators 17 

65 oder 20 bei ZyUndern 1 oder 12 von Druckmaschinen auf- 
tretende Schwingungen kompensiert, indem eine partieUe 
Anderung der Lange des ZyUnders 1 oder 12 paraUel zu des- 
sen Rotationsachse 7 erzeugt wird. Eine Durchbiegung des 
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Zylinders wird somit beeinflusst. 

Bezugszeichenliste 

1 rotierendes Bauteil, Zylinder 

2- 

3- 

4 Umfang (1), Umfangslinie 
5- 

6 Ringnut 

7 Rotationsachse 

8 Steuerleitung 

9 Kanal 
lO- 
ll Ausgleichsbohrung (1) 

12 rotierendes Bauteil, Zylinder 

13 Kanal (12) 

14 Bodenflache (13) 
15- 

16 Sacklochbohrung (14) 

17 Aktuator (12) 
18- 

19- 

20 Aktuator (1) 

21 Aktuator (1) 

22 Aktuator (1) 

23 Aktuator (1) 

24 Aktuator (1) 

25 Aktuator (1) 

26 Aktuator (1) 

27 Aktuator (1) 

28 Aktuator (1) 

29 Aktuator (1) 

30 Aktuator (1) 

31 Aktuator (1) 
IBallenlange (1) 

a Lange, mittlere, im Ruhezustand 

b Lange, groBere 

c Lange, kleinere 

d Betrag, Vorspannung (1) 

Patentanspruche 



1. Anordnung zur Verminderung von Biegeschwin- 
gungen bei rotierenden Bauteilen (1) unter Verwen- 
dung von mindestens einem Aktuator (17; 20 bis 31), 
dadurch gekennzeichnet, daB der im rotierenden Bau- 
teil (1) angeordnete Aktuator (17; 20 bis 31) eine in 
axialer Richtung des rotierenden Bauteils (1) wirkende 
Kraftkomponente aufweist. 

2. Anordnung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeich- 
net, daB der Aktuator (17; 20 bis 31) eine Langenande- 
rung des rotierenden Bauteils (1) in Axialrichtung be- 
wirkend angeordnet ist. 

3. Anordnung nach den Anspriichen 1 und 2, dadurch 55 
gekennzeichnet, daB der Aktuator (17; 20 bis 31) lage- 
regelbar im rotierenden Bauteil (1) angeordnet ist. 

4. Anordnung nach den Anspriichen 1 bis 3, dadurch 
gekennzeichnet, daB mehrere Aktuatoren (20 bis 31) in 
Umfangsrichtung des rotierenden Bauteiles (1) ange- 
ordnet sind. 

5. Anordnung nach den Anspriichen 1 bis 3, dadurch 
gekennzeichnet, daB mehrere Aktuatoren (20 bis 31) in 
axialer Richtung des rotierenden Bauteils (1; 12) ange- 
ordnet sind. 

6. Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Aktuatoren (20 bis 31) ringformig am Um- 
fang (4) des rotierenden Bauteils (1) angeordnet sind. 
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7. Anordnung nach Anspruch 4 oder 5, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Aktuatoren (20 bis 31) innerhalb 
der Umfangslinie (4) des rotierenden Bauteils (1) ange- 
ordnet sind. 

8. Anordnung nach den Anspriichen 1 bis 7, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Aktuatoren (20 bis 31) jeweils 
in einer Ringnut (6) des rotierenden Bauteils (1) ange- 
ordnet sind. 

9. Anordnung nach den Anspriichen 5 und 8, dadurch 
gekennzeichnet, daB am Umfang (4) des rotierenden 
Bauteils (1) mehrere Aktuatoren (20 bis 31) enthal- 
tende in axialer Richtung voneinander beabstandete 
Ringnuten (6) vorgesehen sind. 

10. Anordnung nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die die Aktuatoren (17; 20 bis 31) enthal- 
tenden Ringnuten (6) in Richtung Mantelflache des ro- 
tierenden Bauteiles (1) verfiillbar oder verschlieBbar 
sind. 

11. Anordnung nach Anspruch 1; 4 oder 5, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Aktuatoren (17; 20 bis 31) mit 
einem Regler verbindbar sind. 

12. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Aktuator (17; 20 bis 31) als Piezoele- 
ment ausgebildet ist. 

13. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Aktuator (17; 20 bis 31) aus einem 
Zweischichtelement besteht. 

14. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB auf der Mantelflache des rotierenden 
Bauteils (1) Sensoren angeordnet sind. 

15. Anordnung nach den Anspriichen 1,11 und 14, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Sensoren mit den jewei- 
ligen Aktuatoren iiber den Regler verbindbar sind. 

16. Anordnung nach Anspruch 11, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Regler auBerhalb des rotierenden 
Bauteils (1) angeordnet ist. 

17. Anordnung nach Anspruch 11, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Regler innerhalb des rotierenden 
Bauteils (1) angeordnet ist. 

18. Anordnung nach den Anspriichen 1,2, 11 und 15 
bis 17, dadurch gekennzeichnet, daB die Energieuber- 
tragung zumindest zwischen Regler und Sensoren so- 
wie zwischen Regler und Aktuatoren kontaktlos er- 
folgt. 

19. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Aktuator (17; 20 bis 31) als Sensor 
ausgebildet ist. 

20. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das rotierende Bauteil (1) als Zylinder in 
einer Druckmaschine ausgebildet ist. 

21. Anordnung nach Anspruch 20, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Zylinder (1) als Formzylinder ausge- 
bildet ist. 

22. Anordnung nach Anspruch 20, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Zylinder (1) als Ubertragszylinder 
ausgebildet ist. 

23. Anordnung nach Anspruch 20, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Zylinder (1) als Gegendruckzy Under 
ausgebildet ist. 

24. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das rotierende Bauteil (1; 12) als Walze 
insbesondere als Farb-, Feucht- oder Leitwalze einer 
Rotationsdruckmaschine ausgebildet ist. 

25. Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB am Umfang (4) voneinander beabstan- 
dete Aktuatoren (20 bis 31) zu einem definierten Zeit- 
punkt unterschiedlich groBe Langenanderungen (b; c; 
zwischen b und c) des Bauteils (1) bewirken. 



DE 199 63 945 C 1 



26. Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zumindest die an einer ersten knappen 
Halfte des Umfanges (4) befindlichen Aktuatoren (20 
bis 22; 30; 31) ihre Langenausdehnungen vergroBern. 

27. Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 5 
zeichnet, daB zumindest die an einer zweiten knappen 
Halfte des Umfanges (4) befindlichen Aktuatoren (24 
bis 28) ihre Langenausdehnungen verkleinern. 

28. Anordnung zur Kompensation von Schwingungen 
bei rotierenden Bauteilen (1; 12) in Rotationsdruckma- 10 
schinen, dadurch gekennzeichnet, daB im rotierenden 
Bauteil (1; 12) mindestens ein Aktuator (17; 20 bis 31) 
mit zumindest einer in axialer Richtung des Bauteils 
(1; 12) wirkenden Kraftkomponente zur Langenande- 
rung des Bauteils (1; 12) angeordnet ist. 15 

29. Anordnung nach Anspruch 25, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Aktuator (17, 20 bis 31) innerhalb des 
Bauteils (1; 12) und unterhalb eines in achsparalleler 
Richtung sowie in Umfangsnahe des Bauteils (1; 12) 
befindlichen Kanals (13) angeordnet ist. 20 

30. Anordnung nach den Anspruchen 1 oder 28, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Kraftkomponente des 
Aktuators (17; 20 bis 31) in axialer Richtung sich in 
Abhangigkeit von der Drehwinkellage des rotierenden 
Bauteiles (1; 12) veranderbar ist. 25 

31. Verfahren zur Kompensation von Schwingungen 
bei rotierenden Bauteilen (1; 12) in Rotationsdruckma- 
schinen mittels mindestens eines Aktuators (17; 20 bis 
31), dadurch gekennzeichnet, daB mit dem Aktuator 
(17; 20 bis 31) zumindest eine parti elle Anderung der 30 
Lange (a; b; c) des rotierenden Bauteiles (1; 12) paral- 
lel zur Rotationsachse (7) des rotierenden Bauteiles (1; 
12) erzeugt wird. 
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